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内容概要

　　《柔性臂机器人：建模、分析与控制》主要介绍柔性机器人（包括柔性冗余度机器人和柔性臂空
间机器人）建模、运动学／动力学分析、轨迹规划、振动抑制与轨迹跟踪控制的若干方法。
全书共分8章，包括绪论、柔性臂机器人动力学建模、柔性臂空间机器人动力学建模、柔性冗余度机
器人动力学分析、柔性双臂空间机器人运动学分析、柔性双臂空间机器人轨迹规划、柔性臂空间机器
人抑振轨迹规划和柔性臂机器人控制。
书中给出了一个柔性双臂空间机器人和一个两连杆柔性机器人的完整的动力学方程，并对所介绍的理
论方法给出仿真实例。

　　本书适合作为高等学校相关专业研究生的学习参考书，也可供从事机器人研究和应用的科技工作
者参考。
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作者简介

　　吴立成，博士，副教授，中央民族大学信息工程学院副院长，先后承担国家自然科学基金和863计
划项目各2项，教育部科学技术研究重点项目、人力资源和社会保障部留学人员科技活动项目等10余项
；发明专利4项；发表论文40余篇，出版教材1部、译著1部；获省部级科技进步奖2项。
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章节摘录

版权页：   插图：   第1章 绪论 自古以来，人们就幻想着制造某种与人类自身所具有的功能相似的机器
装置。
我国古典名著《三国演义》中诸葛亮制作木牛流马运送粮草的故事，就是这种幻想在文学作品中的体
现。
人类真正开始实现这一幻想，对机器人技术展开广泛研究却是近几十年的事，并且现在所说的机器人
一般指工业机器人。
自1961年第一台商用工业机器人Unimate问世以来，机器人因其广泛的应用背景得到了迅猛的发展。
机器人技术成为当今高科技发展的一个重要方向。
机器人学作为研究机器人及其相关技术的科学，也已成为涉及机械、电气、计算机、传感器和人工智
能等多个领域的综合性学科。
 近几年来，航空航天等领域对机器人的性能提出了越来越高的要求。
研究轻质、重载、高速、高精度、高灵活性、高适应性、智能化的机器人已成为时代的需求。
要满足轻质、高速等要求，就必须对机器人的结构柔性进行研究，即研究柔性机器人。
机械臂中的柔性可能出现在关节和连杆两个地方。
关节的柔性一般可以看成是扭曲的弹簧。
如传动系统认为是柔性的，则柔性可能是由减速器、轴杆、传动链引起的。
连杆的柔性可能是由连杆的扭曲、弯曲和拉伸引起的。
由于柔性连杆机械臂所涉及的问题更复杂，而应用对其需求也更高，除空间机械臂外，即便是普通的
地面用途的机械臂，当机械臂高速运行、其连杆做得很长或末端负载较重时，连杆的弹性和可能激发
的振动就成了不可忽略的因素。
连杆弹性的存在不但使得机械臂的控制变得困难，而且易激发结构共振导致系统损坏。
由于柔性连杆的机械臂的建模和控制比柔性关节机械臂的建模和控制更复杂，因此，在理论上柔性连
杆机械臂的研究应吸引更多的注意力。
 要使机器人具有高灵活性和高适应性，机器人应具有较多的自由度，甚至自由度冗余而成为冗余度机
器人。
一方面，柔性机器人要走向实用，要具有高灵活性和适应性，必然会从一杆发展到多杆，再发展到运
动学冗余。
另一方面，机器人一般为开链机构，冗余度的要求使机器人机构链增长，忽略柔性变形将很难获得高
精度。
另外，冗余度机器人所具有的冗余特性还可用来改善柔性机器人的柔性效应。
因此，有必要将柔性机器人和冗余度机器人的研究结合起来，即研究柔性冗余度机器人。
这一领域的研究有望获得满足轻质、重载、高速、高精度、高灵活性、高适应性等要求的高性能机器
人，因此具有重要的研究价值。
国内外已有众多学者开始了这一新领域的研究，并取得了不少有价值的理论研究成果。
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编辑推荐

《柔性臂机器人:建模、分析与控制》适合作为高等学校相关专业研究生的学习参考书，也可供从事机
器人研究和应用的科技工作者参考。
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